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I have developed a "four-legged robot using a link mechanism" in 2011. It is intended for use as a teaching tool of 
public lectures. However， initially I could not very well take advantage of it.  
So，I have made improvements. Specifically，the reconsideration of the parts you are using. In addition，there was 
a need to update the manufacturing steps corresponding to the skills of participants. After making such 
improvements，this year I have carried out four times a public lecture by using their materials. Its contents， has 
been adjusted to match the skills of the student.   
I will report the outcome. 
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1 緒言 
近年，理科離れ対策の 1つとして「ものづくり教育」
が推進されている．これを受けて，本校でも様々な教
育改善の１つとして「ものづくり」を軸としたカリキ
ュラム開発を行ってきた．また，社会貢献の一環とし
て「ものづくり」を取り入れた講座の開発を行ってき
た．筆者は，これらの開発に対する企画立案・講座支
援を行って来た． 
本稿では，2012 年度校内助成金で 2010 年に開発し
た公開講座教材の改良を行ったので報告する． 
2 開発経緯 
対象となる教材は，①安価に製作が可能で，②受講
生が持ち帰ることができ，③身近に手に入るもので構
成され，④小学生でも参加可能な講座を開講するため，
簡単な作業工程で高い教育効果を持つ教材の開発を目
的とした「リンク機構を用いた４足歩行ロボット」で
ある． 
１）開発初期（2010.02～2011.08） 
語学研修（2010.03：オーストラリア）の一環として，  
現地学生との交流を図る目的で開設する講座用の教材
として設計・開発を始めた．教材は，部品を組み立て 
 
†技術室 
ることで「リンク機構」を学ぶことができる仕様とし
た．また，本校学生と現地学生が協力して製作できる
よう部品毎に色分けを行う等，コミュニケーションを
とりながら部品を組み立てられる構造とした． 
 しかし，時間内に全体の 2割程度しか教材を完成さ
せられず，今後に課題を残した． 
 この後，電子制御工学科での体験入学（2011.08：本
校）でも本教材を使用した．その際は時間の都合もあ
り，リンク機構（両足の構成）の組み立てのみを実施
することとしたが，それでも製作時間が足らず，受講
者の 5割が完成させるにとどまった．  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
写真１ 運用初期教材 
 
 原因としては，部品点数の多さによる組み立て工程
の多さと複雑さが大きく関わっていると考えられる．
しかし，リンク機構の性質上，部品点数を少なくする
ことは不可能であるため，リンク機構を簡易に組み立
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てられる手法の模索を行った． 
２）開発中期（2011.09～2012.03） 
 開発当時は，“③身近に手に入るもの”の観点から，
なべこねじと網戸用のゴムをナット代わりに使用して
いた．ナットだと，締め過ぎると部品間の摩擦が大き
くなり，リンク動作に支障が出てしまうのと，安価に
抑えるために代用した．しかし，締結点数が多いため，
その度にねじを適度の遊びを持たせて締結するのは大
きな労力と時間を要した． 
 そこで，この条件を満たす部品を模索した結果，図
1に示すプッシュリベットを採用した． 
リベットは，押し込むことで単純に締結可能になり，
適度な遊びを持たせることが出来る為，作業効率が大
幅に向上した．欠点としては，現状より若干費用が上
がる（１部品 5円）ことである． 
また，接続箇所に応じてねじの長さを使い分けてい
たが，スペーサーを適所に配置することで，リンク間
の干渉する面積を少なくすると共に，リベットの種類
（長さ）を抑え，部品選定の時間短縮を狙った． 
 その結果，平成 23 年度の語学研修（2011.03：オー
ストラリア）では，現地の学生の 8割が完成にこぎつ
け，またその完成時の再現性も向上した． 
 
 
 
 
 
図１ プッシュリベット 
 
３）開発後期（2012.04～2013.03） 
 完成度の向上と，完成した教材の精度を均一にする
ため，製作手順の精査を行った． 
また，過去の実施データを基に，各工程の目安とな
る作業時間を割り出すことで，受講対象や実施状況に
柔軟に対応出来る資料を作成した． 
3 実施成果 
過去の状況を踏まえ，平成 24 年度には以下の 4つの
講座を行い，成果を確認した． 
１）中学生対象講座（2012.08：体験入学，高専の日） 
 中学 2・3年生を対象に行う「一日体験入学」と，鹿
児島市立科学館との連携（共催）で行う「高専の日」 
の中学生向け講座の一環として行った． 
 講座の流れとしては両講座共，90 分の時間が与えら
れ，受講者は一日体験入学で 24 名，高専の日は 10 名
であった．機構の概要を 20 分程度説明した後，リンク
機構の組み立て工程を 60 分かけて実施した． 
 結果としては，時間内に全ての受講生が製作を終え
る事が出来た． 
 以下は，その際に受講した生徒のアンケート結果で
ある． 
図２ アンケート結果１ 
 
 難易度で難しいと答えた受講生の半数以上が，リン
ク機構の組み立てを挙げている． 
２）小学生対象講座（2013.03：出張訪問） 
 本校の部活動「メカトロニクス研究部」が例年実施
している，小学校に出向いて NHK ロボコンに出場した
ロボットを実演する出前講座を行っており，その一環
押す
先端部が開く 
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として行った． 
 講座の流れとしては，80 分の時間が与えられ，受講
者は小学生 8名であった． 
機構の概要を 10 分程度説明した後，リンク機構の組
み立て工程を 60 分かけて実施した． 
結果としては，時間内に全ての受講生が余裕を持っ
て製作を終える事が出来た．受講生 8名に対し，本校
学生をマンツーマンで対応させたことも効果を発揮し
たと考える． 
 
写真２ 製作風景 
 
３）国際交流プログラム（2013.03：香港 VTC/IVE） 
 本校を会場に，香港からのインターンシップ学生を
受け入れ，そのカリキュラムの一環として行った． 
 今回は２日間で，①3D-CAD による設計，②レーザ加
工機での部品加工，③それらを組み立てる一連の製作
工程を体験してもらう内容である．受講者は，香港
VTC/IVE に所属する学生（19～24 歳）17 名であった． 
講座のおおまかな流れとしては，１日目は 3D-CAD
基本講習と加工部品の設計，レーザ加工機の概要説明
を行った． 
 ２日目は２班に分け，レーザ加工と本教材の組み立
てを行った．ここで行った作業は，各パーツの組み立
て（ギヤボックス，電池ボックス，リンク取り付け金
具の加工）に 60 分，パーツの本体への取り付けに 30
分の計 90 分を２回行った． 
 午後より，はんだ付けに 20 分とリンク機構の組み立
てを 60 分かけて実施した． 
結果としては，時間内に全ての受講生が製作を終え
る事が出来た． 
 以下は，その際に受講した生徒のアンケート結果で
ある． 
 
図３ アンケート結果２ 
4 結言 
 ２つのアンケートを比較すると同じような傾向が見
受けられた．リンク機構の特性上，部品点数の多さと
組み立て手順の複雑さについては，根本的な解決が難
しいが，実施時間内での製作達成が可能な状況となっ
た．  
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